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 In this paper, we present the construction of traffic flow control simulation system by means of 
cellular automaton and its application. The system gives a simulation field to investigate traffic 
signal control systems by means of multi-agent techniques based on distributed systems, instead of 
central control system, generally applied systems for traffic signal control. In realizing our purpose, 
we investigate how functions are necessary in the simulation system. Finally, we give results 
simulated by the simulation system with the communication control systems of the traffic signals 
as an example of ones by multi-agent systems.
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に対す るモデル化及びシ ミュ レー シ ョン手法 とし
て用いられている【4】.
このような特徴 を有す るセルオー トマ トンを用
いて,本研究では交通流 をモデル化する.そ の上で



















































での自分 自身 とその近傍のセルの状態か ら決定 され る.
つまり,時刻t(0,1,2,…)及び位置 ゴ(0,1,2,…)の
セルの状態 を 酵 と表現す ると,時 刻t+1で の状態
酵+1はセル ゴとそのm個 の近傍 ゴ+ri,…,3+rm
のセルの状態の関数 として,
拷+1=∫ 鰐,の+r、,…,Ut+Tm) (1)
で表 され る.こ こで,rl,…,恥 はセル ゴに対する近
傍セルの位置のずれ を与え,正 または負の値をとる.関
数 ∫(・)はセルの時間発展のルール を表す遷移関数であ
り,セルの状態は2状 態の場合sOま たは1の2つ の
状態を取 り得 ることか ら2m+1種類 の入力パ ターンに
対 して0ま たは1の 出力値を定義することとなる.こ

































■ ■ ■ 圏 口 口 口t=0
ロ コ ロ も
十D,CgB＼ ▲A
　 　 　 　 　 　 　 _
ロ コ も ら
ウD十c＼ へB＼ へA
　 　 　 　 　 　 　 tea
ロ も も も
噸D＼ ▲C＼ へB＼ へA





に している.こ れ を,式(2)に おける遷移関数(ル ー
ル)を 用いて記述すると,表1の ようになる.但 し,表
中の*は 任意の状態(0か1)で あることを示す。
以上の ような考 えの もとで,モ デル化 した自動車の
動 きの例 を図1に 示す.自 動車Bに ついて注 目する
と,t-oで は前方に自動車Aが いるのでt=1の 時
刻になって も前方に進む ことができず その場に留 まる.















































































































































































(3)3.2自 動 車 の流 入 量
また,遷 移関数f(・)は,青信号の場合 には表2,赤 信
号に場合 には表3の ように各 々与え られ る.但 しs表
中の*は 任意 の状態(0ま たは1)で あることを示 し
ている.

































で 与 え られ る.こ こで λは比 例定 数,偲 は 成功 回数 で
あ る.
ボ ア ソン分布P(2:λ),(x=0,1,2,…)にしたが う
乱 数2は,区 間[0,1)の実 数型 一 様乱 数 を使 って生 成
で きる.σ1,U2,…を 区間[0,1)の実 数型一 様乱 数 とし
て,そ の積が 最初 に ε噂λ よ り小 さ くなる時 を の+1と






















100個の信号が 同一サ イクル長,同 一スプ リットで
信号方向を変化 させてい く.縦 方向と横 方向でのスプ
リットの違いはな く,時 間に よる変化はない.定 周期































































項 目が あ り,様 々なパ ターンでの実験 を行な うことが
できる.












各項 目はシ ミュ レータ動作中に変え ることが可能で
あるが,今 回の実験ではシ ミュレーシ ョンをス ター ト
する前に各項 目を決定 してお き,動 作中に条件は変化















ここでは,作 成 した交通流制御 シ ミュレーションシ
ステムに実装 されている,定 周期制御,全 感応制御及
び コミュニケーシ ョン制御に よる信号制御 を各 々使用
した場合に,交 通流が どのように変化 するかを実験 し
た.そ の際に,交 通流 の効率 の良 さを,全 ての 自動車
㌶:隔 驚 、鷹 叫i鱒o曽





























































た.こ こで,停 止時間 とは 自動車が シ ミュレーシ ョン
システムのある道路 に流入 してきてか ら流 出す るまで
の間で,次 の時間になって も進 むことがで きなか った
時間 の合計であ る.ま た,そ の他 のシ ミュ レーシ ョン
システムの実験条件は,表4に 示 す.
車 両感知器に よる交通流 に対応 した全感応制御 とコ
ミュニケーシ ョン制御はできるだけ制約 を受ける こと
がないよ うに青信 号時間の最大値 を100ステ ップ,最
小値 を10ステ ップ とする.ま た信号の初期の現示 と信
号方向の切 り換 りの タイミングはランダムに設定 して
ある。
コ ミュニケーシ ョン制 御は,隣 接 した東西南北の4
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